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Beschreibung 

Drehzahlabhangige Sollwert korrektur bei elektrisch geregelten 
Slaveantrieben 

5 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zur Sollwert kor- 
rektur fur eine elektrisch gesteuerte oder geregelte Slave- 
achse, die entsprechend einem vorgegebenen funktionalen Zu- 
sammenhang einer Leitbewegung einer ubergeordneten Leitachse 
10 folgt, sowie auf eine korrespondierende Steuerung. 

Bei vielen industriellen Maschinen wie z.B. bei Verpackungs- 
( und Textilmaschinen oder Bogen-Of f set-Druckmaschinen mussen 
regelmafiig mehrere Bewegungen abhangig von einer zentralen 

15 Leitbewegung ausgeflihrt werden. Bei der Leitbewegung, die von 
einer Leitachse ausgeflihrt wird, handelt es sich in der Regel 
urn eine zyklisch wiederkehrende Bewegung, z.B. das Rotieren 
einer Achse. Eine generelle Anforderung dabei besteht darin, 
dass die untergeordneten Bewegungen, die von den Slaveachsen 

20 bzw. Folgeachsen ausgefuhrt werden, entsprechend ihren Vorga- 
ben moglichst exakt der Leitbewegung folgen. 

Die klassische Losung des oben angesprochenen Problems er- 
folgt durch eine mechanische Konstruktion, z.B. durch soge- 
25 nannte Kurvenscheiben oder eine Nockensteuerung. In jungerer 
Zeit werden sowohl fur die Leitachse als auch fur die Slave- 
achsen elektronisch geregelte Antriebe verwendet, wobei die 
mechanische Zwangskopplung entfallt. In diesem Zusammenhang 
spricht man auch von einem elektronischen Getriebe. Die Mes- 
30 sung der Leitachs-Bewegungen erfolgt dabei zumeist durch ei- 
nen Winkelgeber. Die Sollwinkel fur die Regelung der Slave- 
achsen werden in Abhangigkeit von den gemessenen Leitachswin- 
keln bestimmt. In der Darstellung nach FIG 2 ist ein Block- 
schaltbild zur Generierung der Slaveachs-Sollwerte auf die 
35 geschilderte herkommliche Weise gezeigt. 
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Eine elektrisch angetriebene Leitachse L_A andert ihre Lage, 
indem diese verschiedene Lagewinkel cp L einnimmt, welche mit 
einem Winkelgeber WG erfasst werden. Dieser liefert gemessene 
Lageistwerte cp L _mess/ rnit denen ein Funktionsblock F angesteu- 
ert wird. Letzterer beschreibt den geometrischen Zusammenhang 
zwischen den Bewegungen cpL_mess der Leitachse L_A und den ge- 
wunschten Bewegungen cp s _ so n der Folgeachse bzw. Slaveachse 
S_A. Dies kann in Form einer mathematischen Funktion cp s _ S oii 
=f (cp L _ meS s) oder z.B. auch durch eine Tabelle erfolgen, in der 
Wertepaare abgelegt sind, die entsprechende Lage-Positionen 
zwischen der Leitachse und der Slaveachse reprasentieren. Mit 
den ausgangsseitig vom Funktionsblock F generierten Lagesoll- 
werten cp s _ S oii wird schliefblich die Slaveachse S_A angesteuert. 

Bei der oben beschriebenen und in FIG 2 gezeigten bekannten 
Losung mit elektronischen Antrieben hangen die tatsachlichen 
Winkel cp s _ist der Slaveachsen immer hinter ihren Sollwerten 
<Ps_soii zuriick, da jede Lageregelung mit einer bestimmten Ver- 
zogerung behaftet ist. Die Differenz zwischen Lagesollwert 
<Ps_soii und Lageistwert cp s _i St wird als Schleppf ehler bezeich- 
net . 

Verwendet man z.B. ein Bussystem fur die Ubermittlung der ge- 
messenen Leitachsenistwerte an die Slaveachsen, so vergroftert 
sich der Schleppf ehler infolge der Transport zeit auf dem Bus 
noch einmal. Letzteres gilt auch fur solche Slaveachsen, die 
nicht geregelt, sondern lediglich gesteuert werden. 

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht deshalb darin, 
ein Verfahren zur Sollwert korrektur sowie eine entsprechende 
Steuerung zu schaffen, mit der solche Schleppf ehler auf Sei- 
ten von Slaveachsen wirksam vermieden werden konnen. 

Gemaft der Erfindung wird diese Aufgabe fur eine gesteuerte 
Slaveachse gelost, indem das eingangs beschriebene Verfahren 
dadurch weitergebildet wird, dass ein jeweiliger Lageistwert 
der Leitachse zur Ansteuerung der Slaveachse urn einen Lage- 
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korrekturwert vergrofiert wird, der proportional zur Geschwin- 
digkeit der Leitachse bemessen wird, wobei diese wahrend ei- 
ner Datenlauf zeit des Lageistwertes der Leitachse als im we- 
sentlichen konstant angenommen wird. 

Fur eine geregelte Slaveachse wird die Aufgabe gelost, indem 
das eingangs beschriebene Verfahren dadurch weitergebildet 
wird, dass ein jeweiliger Lageistwert der Leitachse zur An- 
steuerung der Slaveachse ebenfalls urn einen Lagekorrekturwert 
vergrofiert wird, der proportional zur Geschwindigkeit der 
Leitachse bemessen wird, wobei diese wahrend einer Datenlauf- 
zeit des Lageistwertes der Leitachse und einer Verzogerung 
einer Lageregelung der Slaveachse als im wesentlichen kon- 
stant angenommen wird. 

Dies erfolgt vorteilhaft so, dass jeweilige Lagekorrekturwer- 
te stets so bemessen werden, dass ein Schleppf ehler der Sla- 
veachse gerade kompensiert wird. 

Wenn ein mit der Leitachse in Verbindung stehender Winkelge- 
ber Leitachswinkel liefert, so erfolgt dies fur eine gesteu- 
erte Slaveachse besonders vorteilhaft, indem solche Leitachs- 
winkel urn jeweilige zur Winkelgeschwindigkeit der Leitachse 
proportionale, mit der Datenlauf zeit des Lageistwertes der 
Leitachse gewichtete Korrekturwinkel vergrofiert werden, die 
nach 

CPKorr = C0 L * T T 

bemessen werden. 

Fur eine elektrisch geregelte Slaveachse erfolgt dies ent- 
sprechend, indem solche Leitachswinkel urn jeweilige zur Win- 
kelgeschwindigkeit der Leitachse proportionale, mit der Da- 
tenlaufzeit des Lageistwertes der Leitachse und der Verzoge- 
rung der Lageregelung der Slaveachse gewichtete Korrekturwin- 
kel vergrofiert werden, die nach 
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9Korr = C0 L * (T T + T R ) 

bemessen werden. 

5 

Dabei hat es sich in beiden Fallen als gunstig erwiesen, wenn 
die Winkelgeschwindigkeit der Leitachse durch Dif f erenzieren 
der Leitachswinkel ermittelt wird. 

10 Das voranstehende Verfahren nach der Erfindung ist besonders 
vorteilhaft geeignet, wenn die Leitachse und die Slaveachse 
iiber ein Bussystem kommunizieren, wobei die Datenlauf zeit die 
jifjf Ubertragungszeit der Lageistwerte der Leitachse iiber den Da- 
tenbus darstellt. 

15 

Ferner wird die voranstehende Aufgabe der Erfindung durch ei- 
ne Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten zur 
Ansteuerung einer Slaveachse gelost, die entsprechend einem 
vorgegebenen funktionalen Zusammenhang einer Leitbewegung ei- 

20 ner ubergeordneten Leitachse folgt und die mit einem Mittel 

zur Erfassung von jeweiligen Lageistwerten der Leitachse aus- 
gestattet ist. Dazu umfasst diese ein Mittel zur Erzeugung 
und Aufschaltung von Lagekorrekturwerten auf jeweilige Lage- 
istwerte, wobei die Lagekorrekturwerte derart bestimmbar 

25 sind, dass diese proportional zur Geschwindigkeit der Leit- 
achse bemessen sind. Die Geschwindigkeit der Leitachse wird 
dabei wahrend einer Datenlauf zeit des Lageistwertes der Leit- 
achse und/oder einer Verzogerung einer Lageregelung der Sla- 
veachse als im wesentlichen konstant angenommen. 



30 



35 



Eine solche vorteilhafte Steuerung gemafi der vorliegenden Er- 
findung zeichnet sich unter anderem dadurch aus, dass jewei- 
lige Lagekorrekturwerte stets so bestimmbar sind, dass ein 
Schleppf ehler der Slaveachse gerade kompensierbar ist. 

Eine besonders kostengunstige Ausfuhrung einer solchen Steue- 
rung setzt als Mittel zur Erfassung von jeweiligen Lageist- 
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werten der Leitachse einen mit dieser in Verbindung stehenden 
Winkelgeber ein, der Leitachswinkel liefert. 

Es hat sich weiter als vorteilhaft herausgestellt , wenn sol- 
chermafien erfasste Leitachswinkel urn jeweilige zur Winkelge- 
schwindigkeit der Leitachse proportionale, mit der Datenlauf- 
zeit des Lageistwertes der Leitachse gewichtete Korrekturwin- 
kel vergroflerbar sind, die nach 

CPKorr = C0 L * T T 

bemessbar sind. 

Analog dazu gilt fur eine Kompensation von Regelungsver zoge- 
rungen, dass erfasste Leitachswinkel urn jeweilige zur Winkel- 
geschwindigkeit der Leitachse proportionale, mit der Verzoge- 
rung der Lageregelung der Slaveachse gewichtete Korrekturwin- 
kel vergrofierbar sind, die nach 

CPKorr = C0 L * T R 

bemessbar sind. 

Wenn ein Mittel zum Dif f erenzieren der Leitachswinkel vorge- 
sehen ist, so lasst sich die Winkelgeschwindigkeit der Leit- 
achse besonders einfach und effektiv ableiten. 

Diese Kompensation von Schleppf ehlern mit einer Steuerung ge- 
mafl der vorliegenden Erfindung eignet sich in besonderem Ma- 
lie, wenn ein Bussystem vorgesehen ist, iiber das die Leitachse 
und die Slaveachse kommunizieren, wobei dann die Datenlauf- 
zeit die Obertragungszeit der Lageistwerte der Leitachse iiber 
den Datenbus darstellt. 

Weitere Vorteile und Details der Erfindung ergeben sich an- 
hand des im folgenden dargestellten vorteilhaf ten Ausfiih- 
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rungsbeispiels und in Verbindung mit den Figuren. Es zeigen 
im einzelnen in Prinzipdarstellung : 

FIG 1 ein Blockschaltbild einer Struktur zur Generierung 

5 von Slaveachsen-Sollwerten mit erf indungsgemafter 

Kompensation von Schleppf ehlern der Slaveachse,* 
FIG 2 ein Blockschaltbild einer herkommlichen Struktur 

zur Generierung von Slaveachsen-Sollwerten, 
FIG 3 einen moglichen geometrischen Zusammenhang einer 

10 Leitachse und einer Slaveachse am Beispiel einer 

Kammmaschine aus der Textilindustrie, 
FIG 4 eine Gegenuberstellung des zeitlichen Verlaufs von 

,JSld Sollwert und Istwert der Slaveachse fur den in FIG 

3 dargestellten funktionalen Zusammenhang anhand 
15 einer Simulation mit der in FIG 2 gezeigten her- 

kommlichen Anordnung bei einer Leitachs-Drehzahl 
von 120 min" 1 , 

FIG 5 die gleiche Gegenuberstellung wie in FIG 4 bei ei- 

ner Leitachs-Drehzahl von 600 min -1 , 
20 FIG 6 die in FIG 4 gezeigte Gegenuberstellung bei einer 

Leitachs-Drehzahl von 120 min" 1 , jedoch mit der er- 
f indungsgemafien Anordnung gemaft FIG 1 und 
FIG 7 die in FIG 5 gezeigte Gegenuberstellung bei einer 

Leitachs-Drehzahl von 600 min" 1 , jedoch mit der er- 
25 f indungsgemafien Anordnung gemali FIG 1. 



4 



Der Ansatz der Erfindung besteht im wesentlichen darin, die 
Slaveachse mit einem Wert anzusteuern, der dieser vortauscht, 
dass die Leitachse sich bereits weiter als in Wirklichkeit 
30 gedreht hat. Dies kann durch Addition eines Korrekturwinkels 
<pKorr auf den gemessenen Winkel cpL_mess der Leitachse L_A er- 
reicht werden. Eine Schwierigkeit besteht darin, das virtuel- 
le Weiterdrehen so zu gestalten, dass dadurch ein Schleppfeh- 
ler der Slaveachse S_A gerade kompensiert wird. 



35 



Bei geringer Leitachs-Drehzahl co L wirkt sich eine Istwert- 
Transportlauf zeit T T , z.B. 'auf einem Datenbus zwischen der 
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Leitachse und der Regelung der Slaveachse, nur geringfugig 
aus, wahrend die Leitachse bei hoher Drehzahl wahrend der 
Transportlauf zeit um einen vergleichsweise grofien Winkel wei- 
terdreht. Der auf diese Art entstehende Fehlwinkel betragt: 

PTransporrfehler = \&L dt * 1 > 

In der Regel kann die Winkelgeschwindigkeit co L der Leitachse 
L_A wahrend der Transport zeit T T als naherungsweise konstant 
angesehen werden. Damit folgt: 

Prransportfehler = °* L '^T ^ ^ ) 

Die Erfinder haben nun erkannt, dass der Fehlerwinkel , um den 
der gemessene Leitachswinkel vergroflert werden muss, propor- 
tional zur Winkelgeschwindigkeit der Leitachse ist. Da Ahnli- 
ches auch fur eine Verzogerung T R einer Slaveachsen-Regelung 
gilt, ergibt sich der gesamte Korrekturwinkel zu 

CpKorr = C0 L * (T T + T R ) (3) 



Bei der der FIG 1 zugrunde gelegten Maschine ist die Trans- 
portzeit T T des Leitachsistwerts cpL_mess bekannt. Die Verzoge- 
rungszeit der Slaveachsen-Lageregelung T R kann in der Regel 
experimentell bestimmt werden. Die Winkelgeschwindigkeit 
lasst sich, wie im folgenden dargestellt, durch Differentia- 
tion aus dem gemessenen Leitachsistwinkel cp L _ meS s gewinnen. Da- 
mit sind alle Groften der obigen Gleichung bekannt, so dass 
der Korrekturwinkel cp KO rr berechnet werden kann. Das nachfol- 
gende Blockschaltbild nach FIG 1 zeigt eine solche Generie- 
rung der Slaveachs-Sollwerte mit der erf indungsgemaften Erwei- 
terung zur Kompensation des Schleppf ehlers . 

Der Aufbau entspricht im wesentlichen dem weiter vorne be- 
schriebenen nach FIG 2, jedoch sind nun weitere Elemente zur 
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Schleppf ehlerkompensation aufbauend auf den vorangehend ge- 
schilderten Erkenntnissen vorgesehen . 

Vor der Ansteuerung der Einheit F zur Beschreibung des funk- 
tionalen Zusammenhangs zwischen der Leitachse L_A und der 
Slaveachse S_A werden auf die gemessenen Lageistwerte <p L niess 
jeweilige Korrekturwinkel nach der Berechnungsvorschrif t (3) 
addiert (+) . Dazu wird in einer Recheneinheit DIFF zunachst 
der jeweilige Lageistwert cp L _mess dif f erenziert , wodurch man 
die entsprechende Winkelgeschwindigkeit co L _mess der Leitachse 
L__A erhalt. 

In einer Multiplikationseinheit X wird diese jeweilige Win- 
kelgeschwindigkeit mit der Summe aus der Datenlauf zeit T T des 
Lageistwertes cp L _ meS s der Leitachse L_A und der Verzogerung T R 
der Lageregelung der Slaveachse S_A multipliziert , woraus der 
korrekte Korrekturwinkel cp K orr resultiert. 

Die Darstellung nach FIG 3 zeigt nun beispielhaft den prinzi- 
piellen Zusammenhang der Bewegungen von Leitachse L_A und 
Slaveachse S_A als eine mathematischen Funktion cp s soil 
= f (<PL_mess) bei einer Kammmaschine aus der Textilindustrie . Da- 
zu sind die entsprechenden Lagesollwerte cp s _soii der Slaveachse 
liber die zugehorigen Lageistwerte cp L _mess der Leitachse aufge- 
tragen. Es resultiert ein polynomialer Verlauf mit mehreren 
lokalen Maxima und Minima. 

In den nachsten Abbildungen gemafi FIG 4 und FIG 5 ist der mit 
dem funktionalen Zusammenhang nach FIG 3 resultierende simu- 
lierte zeitliche Verlauf in Form einer Gegenuberstellung von 
Slaveachs-Sollwerten cps_soii und Slaveachs-Istwerten 9s_ist uber 
die Zeit t bei zwei konstanten Winkelgeschwindigkeiten co L fur 
den Fall gezeigt, dass keine Korrektur des gemessenen Leit- 
achswinkels durchgefuhrt wird. Die FIG 4 zeigt diesen Zusam- 
menhang bei einer Leitachs-Drehzahl co L = 120 min 1 , wahrend in 
FIG 5 eine Leitachs-Drehzahl co L = 600 min 1 zugrunde gelegt 
ist . 
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Es ist deutlich zu erkennen, dass der Istwert cp s _i St dem Soll- 
wert cp s _soii bei der hoheren Leitachsdrehzahl wesentlich 
schlechter folgen kann, das heiftt, dass der Schleppf ehler er- 
heblich grolier ist. 

5 

Zum Vergleich zeigen die FIG 6 (Leitachs-Drehzahl co L = 120 
min 1 ) und FIG 7 (Leitachs-Drehzahl co L = 600 min 1 ) die gleichen 
Verlaufe bei Einsatz der erf indungsgemalien Erweiterung zur 
Kompensation des Schleppf ehlers . Bei beiden Drehzahlen ist 

10 die Ubereinstimmung von Slaveachs-Sollwerten cp s _ S oii und Sla- 
veachs-Istwerten cp s _ist wesentlich besser als ohne die erfin- 
dungsgemafie Erweiterung zur Kompensation des Schleppf ehlers . 
Von besonderer Bedeutung ist die erhebliche Verbesserung bei 
hoheren Drehzahlen, da die Maschinen in diesem Bereich be- 

15 trieben werden, urn eine hohe Produktivitat zu erreichen. 
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Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Sollwert korrektur fur eine elektrisch ge- 
steuerte oder geregelte Slaveachse (S_A) , die entsprechend 
5 einem vorgegebenen funktionalen Zusammenhang (F) einer Leit- 
bewegung einer ubergeordneten Leitachse (L_A) folgt, d a - 
durch gekennzeichnet, dass ein jeweili- 
ger Lageistwert (cp L _mess) der Leitachse (L__A) zur Ansteuerung 
der Slaveachse (S_L) um einen Lagekorrekturwert (cp K orr) ver- 
10 grofiert wird, der proportional zur Geschwindigkeit (co L ) der 

Leitachse (L__A) bemessen wird, wobei diese (co L ) wahrend einer 
Datenlauf zeit (T T ) des Lageistwertes (cpL_mess) der Leitachse 
mfr (L A) als im wesentlichen konstant angenommen wird. 

15 2. Verfahren zur Sollwertkorrektur fur eine elektrisch gere- 
gelte Slaveachse (S_A), die entsprechend einem vorgegebenen 
funktionalen Zusammenhang (F) einer Leitbewegung einer uber- 
geordneten Leitachse (L_A) folgt, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass ein jeweiliger Lageistwert 

20 (cpL_mess) der Leitachse (L_A) zur Ansteuerung der Slaveachse 

(S_L) um einen Lagekorrekturwert (cpKorr) vergroliert wird, der 
proportional zur Geschwindigkeit (a) L ) der Leitachse (L__A) be- 
messen wird, wobei diese (co L ) wahrend einer Datenlauf zeit 
(T T ) des Lageistwertes (cpi,_mess) der Leitachse (L_A) und einer 
i ,2 5 Verzogerung (T R ) einer Lageregelung der Slaveachse als im we- 
sentlichen konstant angenommen wird. 

3. Verfahren zur Sollwertkorrektur nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass jeweilige 

30 Lagekorrekturwerte (cpKorr) stets so bemessen werden, dass ein 
Schleppf ehler der Slaveachse (S_A) gerade kompensiert wird. 

4. Verfahren zur Sollwertkorrektur fur eine elektrisch ge- 
steuerte oder geregelte Slaveachse (S_A) nach Anspruch 1 und 

35 3, wobei ein mit der Leitachse in Verbindung stehender Win- 
kelgeber (WG) Leitachswinkel ((p L _mess) liefert, dadurch 
gekennzeichnet, dass solche Leitachswinkel 
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(<PL_mess) urn jeweilige zur Winkelgeschwindigkeit (o L ) der Leit- 
achse (L_A) proportionale, mit der Datenlauf zeit (T T ) des La- 
geistwertes (cpL_mess) der Leitachse (L_A) gewichtete Korrektur- 
winkel (cp K orr) vergroliert werden, die nach 

CPKorr = C0 L * T T 

bemessen werden. 

5. Verfahren zur Sollwert korrektur fur eine elektrisch gere- 
gelte Slaveachse (S_A) nach Anspruch 2 und 3, wobei ein mit 
der Leitachse in Verbindung stehender Winkelgeber (WG) Leit- 
achswinkel (cpL_mess) liefert, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass solche Leitachswinkel (cp L _ mess ) um je- 
weilige zur Winkelgeschwindigkeit (co L ) der Leitachse (L_A) 
proportionale, mit der Datenlauf zeit (T T ) des Lageistwertes 
(<PL_mess) der Leitachse (L_A) und der Verzbgerung (T R ) der La- 
geregelung der Slaveachse gewichtete Korrekturwinkel (cpKorr) 
vergroliert werden, die nach 

<PKorr = o) L * (T T + T R ) 

bemessen werden. 

6. Verfahren zur Sollwertkorrektur nach einem der Anspriiche 4 
oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Winkelgeschwindigkeit (co L ) der Leitachse (L_A) durch Dif- 
ferenzieren (DIFF) der Leitachswinkel (cpL_mess) ermittelt wird. 

7. Verfahren zur Sollwertkorrektur nach einem der vorangehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Leitachse (L_A) und die Slaveachse (S_L) iiber ein 
Bussystem kommunizieren, wobei die Datenlauf zeit (T T ) die 0- 
bertragungszeit der Lageistwerte (cp L _mess) der Leitachse (L_A) 
iiber den Datenbus darstellt. 
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8. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
(<Ps__soii) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S_A) , die entspre- 
chend einem vorgegebenen funktionalen Zusammenhang (F) einer 
Leitbewegung einer ubergeordneten Leitachse (L_A) folgt, mit 
5 einem Mittel (WG) zur Erfassung von jeweiligen Lageistwerten 
(cp L _mess) der Leitachse (L_A) , dadurch gekenn- 
zeichnet, dass diese ein Mittel zur Erzeugung und 
Aufschaltung von Lagekorrekturwerten (cpKorr) auf jeweilige La- 
geistwerte (cp L _ m ess) umfasst, wobei die Lagekorrekturwerte 

10 (cpKorr) derart bestimmbar sind, dass diese proportional zur 

Geschwindigkeit (co L ) der Leitachse (L__A) bemessen sind, wobei 
die Geschwindigkeit (co L ) der Leitachse (L_A) wahrend einer 

P v \ Datenlauf zeit (T T ) des Lageistwertes (<PL_mess) der Leitachse 
/ (L_A) und/oder einer Verzogerung (T R ) einer Lageregelung der 

15 Slaveachse als im wesentlichen konstant angenommen wird. 



9. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
(<Ps_soii) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S_A) nach Anspruch 
8, dadurch gekennzeichnet, dass je- 

20 weilige Lagekorrekturwerte (cp KO rr) stets so bestimmbar sind, 
dass ein Schleppf ehler der Slaveachse (S_A) gerade kompen- 
sierbar ist. 

10. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
.25 (cp s son) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S A) nach Anspruch 

8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, 
dass als Mittel (WG) zur Erfassung von jeweiligen Lageistwer- 
ten (cpL_mess) der Leitachse (L_A) ein mit dieser in Verbindung 
stehender Winkelgeber (WG) dient, der Leitachswinkel (cp L _ me ss) 
30 liefert. 

11. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
(<Ps_soii) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S_A) nach Anspruch 
10, dadurch gekennzeichnet, dass er- 

35 fasste Leitachswinkel (<PL_mess) urn jeweilige zur Winkelge- 

schwindigkeit (co L ) der Leitachse (L_A) proportionale, mit der 
Datenlauf zeit (T T ) des Lageistwertes (cp L mess) der Leitachse 
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(L_A) gewichtete Korrekturwinkel (cpKorr) vergrofierbar sind, 
die nach 

<PKorr = C0 L * T T 

bemessbar sind. 

12. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
( ( Ps_soii) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S_A) nach Anspruch 
10 oder 11, dadurch gekennzeichnet, 
dass erfasste Leitachswinkel (cp L _ meS s) urn jeweilige zur Winkel- 
geschwindigkeit (co L ) der Leitachse (L_A) proport ionale , mit 
der Verzogerung (T R ) der Lageregelung der Slaveachse (S_A) 
gewichtete Korrekturwinkel (cp KO rr) vergrofierbar sind, die nach 

CPKorr = G) L * T R 

bemessbar sind. 

13. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
(9s_soii) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S_A) nach einem der. 
vorangehenden Anspruche 8 bis 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass ein Mittel zum Dif f erenzieren. 
(DIFF) der Leitachswinkel (cp L _ m ess) vorgesehen ist, mit dem die 
Winkelgeschwindigkeit (a) L ) der Leitachse (L_A) ableitbar ist. 

14. Steuerung zur Generierung und Korrektur von Sollwerten 
(<Ps_soii) zur Ansteuerung einer Slaveachse (S_A) nach einem der 
vorangehenden Anspruche 8 bis 13, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass ein Bussystem vorgesehen ist, 
uber das die Leitachse (L_A) und die Slaveachse (S_L) kommu- 
nizieren, wobei die Datenlauf zeit (T T ) die Obertragungszeit 
der Lageistwerte (cp L _ me ss) der Leitachse (L_A) liber den Daten- 
bus darstellt. 
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Zusammenf as sung 

Drehzahlabhangige Sollwert korrektur bei elektrisch geregelten 
Slaveantrieben 

Der Ansatz der Erfindung besteht darin, eine Slaveachse (S_A) 
mit einem Wert anzusteuern, der dieser vortauscht, dass die 
Leitachse (L_A) sich bereits weiter als in Wirklichkeit ge- 
dreht hat. Dies kann durch Addition eines Korrekturwinkels 
(<PKorr) auf den gemessenen Winkel (cp L _ meS s) der Leitachse er- 
reicht werden. Um das virtuelle Weiterdrehen so zu gestalten, 
dass dadurch gerade ein Schleppf ehler der Slaveachse kompen- 
siert wird, werden Leitachswinkel (cpL_mess) um jeweilige zur 
Winkelgeschwindigkeit (co L ) der Leitachse proportionale,. mit 
der Datenlauf zeit (T T ) des Lageistwertes (cpL_mess) der Leitach- 
se und der Verzogerung (T R ) der Lageregelung der Slaveachse 
gewichtete Korrekturwinkel (cp KO rr) vergroBert, die vorzugswei- 
se nach cp KC rr = co L * (T T + T R ) bemessen werden. 
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